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ABSTRAK 
Teknologi yang berkembang begitu pesat memberikan berbagai 
kemudahan dalam kehidupan mamlsia. Robot merupakan salah satu wujud nyata 
dari perkembangan teknologi yang digunakan untuk membantu manusia daJam 
melakukan pekerjaan yang berbahaya maupun pekerjaan yang membutuhkan 
ketelitian yang tinggi. Dalam kehidupan sebari-bari sering dijumpai robot 
pembeda wama benda dengan menggunakan sensor warna. 
Robot yang dirancang ini menggunakan beberapa benda sebagai media 
yang mempunyai aneka warDa dengan ukuran yang sarna dan mengelompokkan 
benda yang berwama-warni tersebut sesuai dengan wamanya masing-masing. 
Sebagai contoh, robot memindahkan benda yang berwama merah ke sebuah 
tempat untuk benda berwama merah, tx;gitupun untuk warna yang lainnya. 
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